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ROBERT BOSCH GMBH; D-70442 Stuttgart 



Entf ernungsmeSgerat 
Stand der Technik 

Die Erfindung geht aus von einem Entf ernungsmefigerat getnaS 
dem Oberbegriff des Anspruchs 1. 

Es sind Laser-Entf ernungstneSgerate bekannt,- die mittels eines 
Lasers die Entfernung zu einem Zielobjekt ermitteln. Bei der 
Bestimmung des horizontal en Abstands ma& der Laser strahl 
hierbei moglichst exakt horizontal ausgerichtet werden, urn 
MeSfehler zu verineiden. 

Hierzu weisen bekannte Laser-Entf ernungsmeSgerate sogenannte 
Rohrenlibellen auf , an denen der Benutzer die Neigung des ■ 
Entf ernungsmefigerat s gegenuber der Horizontal.en erkennen 
kann. 

Bei dieser Art der Ausrichtung des Laser-Entf ernungsmefigerats 
muS der Benutzer also gleichzeitig das zu vermessende Zielob- 
jekt anyisieren und die Rohrenlibelle betrachten, was insbe- 
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sondere bei handgehaltenen Entf ernungsmeSgeraten schwierig 
ist . 

Es sind weiterhin Laser-Entf ernungsmeSgerate bekannt, bei de- 
nen mittels eines eingebauten Neigungs sensors die Neigung des 
Laser- Entf ernungsmefigerats ermittelt wird, um die gemessene 
Entfernung anhand trigonometrischer Be2iehungen nachtraglich 
zu korrigieren. 



Vorteile der Erfindung 

Die Erfindung umfaSt die allgemeine technische Lehre, daS das 
Entf ernungsmefigerat einen Lagesensor aufweist, der die raum- 
liche Ausrichtung des Entf ernungsmeSgerats erfaSt, wobei- der 
Lagesensor mit einem Signalgeber verbunden ist, der ein sinn- 
lich wahrnehmbares Signal abgibt, das von der raumlichen Aus- 
richtung des Entf ernungsmeSgerats abhangt. 

Der Benutzer kann sich also bei der Bedienung des Entfer- 
nungstnelSgerats auf das Anvisieren des Zielobjekts konzentrie- 
ren und wird dabei durch den Signalgeber iiber die raumliche 
Ausrichtung des Entf ernungsmefigerats inf ormiert . 

Bei dem Signalgeber kann es sich beispielsweise um einen op- 
tischen Signalgeber, einen akustischen Signalgeber und/ ode r 
einen taktilen Signalgeber handeln. Die Erfindung ist jedoch 
nicht auf diese Typen von Signalgebern beschrankt. Entschei- 
dend ist lediglich, daS das von dem Signalgeber abgegebene 
Signal von dem Benutzer sinnlich wahrnehmbar ist und eine In- 
formation uber die raumliche Ausrichtung des Entf ernungsmefi- 
gerats enthalt . 
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In der bevorzugten Ausfuhningsf orm der Erfindung ist der Si- 
gnalgeber jedoch ein optischer Signalgeber, der von dem Lage- 
sensor zur Abgabe eines optischen Signals ansteuerbar ist, 
wobei die Intensitat, die Farbe, die Helligkeit, die Blink- 
frequenz und/oder die Blinkdauer von der raumlichen Ausrich- 
tung des Entf ernungsmeSgerats abhangig ist. Beispielsweise 
kann die Blinkf requenz mit 2iunehTnender Annaherung der Aus- 
richtung des Entf ernungsmefigerats an die Horizontale erhoht 
warden, bis der optische Signalgeber schliefilich dauerhaft 
leuchtet, wenn das Entf ernungsmeSgerat annahernd horizontal 
ausgerichtet ist. Es ist jedoch alternativ auch moglich, daS 
bei konstanter Blinkf requenz die Dauer der einzelnen Blinkim- 
pulse mit der Abweichiing gegeniiber der Horizontalen verandert 
wird. 

Vorzugsweise handelt es sich bei dem optischen Signalgeber um 
den Laser, der auch zur Entf ernungsmessung verwendet wird. 
Dies bietet den Vorteil, daS auf einen separaten Signalgeber 
verzichtet werden kann, was eine kostengiinstige Fertigung er- 
moglicht . 

In einer anderen Variante der ,Erf indung wird als Signalgeber 
ein akustischer Signalgeber eingesetzt, der ein von der raum- 
lichen Ausrichtung des Entf ernungsmefigerats abhangiges aku- 
stisches Signal abgibt . Hierzu kann beispielsweise ein her- 
kommlicher Lautsprecher verwendet werden, jedoch sind auch 
andere elektro-akustische Wandlex: einsetzbar. 

Das von dem akustischen Signalgeber abgegebene Signal kann 
beispielsweise in Abhangigkeit von der raumlichen Ausrichtung 
des EntfernungsmeSgerats in der Tonhohe bzw. Tonf requenz, der 
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Lautstarke, der Wiederholf requenz imd/oder der Dauer veran- 
dert werden, um dem Benutzer die raumliche Ausrichtung des 
Entf ernungsmeSgerats anzugeben. Beispielsweise kann der aku- 
stische Signalgeber in vorgegebenen Intervallen Piepstone ab- 
geben, wobei die Interval Idauer tnit zunehmender Annaherung 
des Entf ernungsmefigerats an die Horizontale kleiner wird, bis 
der akustische Signalgeber schliefilich einen Dauerpiepston 
abgibt, wenn sich das Entf ernungsmefige rat annahernd in der 
Horizontalen befindet. 



Ferner besteht auch die Moglichkeit, dafi der Signalgeber ein 
taktiler Signalgeber ist, der dem Benutzer ein fiihlbares tak- 
tiles Signal gibt, das von der raumlichen Ausrichtung des 
Entf ernungsmefigerats abhangt . Beispielsweise kann bei handge- 
haltenen Entf ernungsmefigeraten in einen Griff des Entfer- 
nungsmeSgerats ein elektro-mechanischer Aktor eingebaut sein, 
der ein taktiles Signal an die Hand des Benutzers ubertragt . 
Bei dem taktilen Signal kann es sich beispielsweise um eine 
Folge von Druckstofien handeln, wobei die Intervalldauer zwi- 
schen den einzelnen Druckstofien in Abhangigkeit von der raum- 
lichen Ausrichtung des Entf ernungsmefigerats variiert wird. 
Beispielsweise kann die Intervalldauer mit zunehmender Anna- 
herung des Entf ernungsmeSgerats an die Horizontale verringert 
werden, Es ist jedoch auch moglich, einen Vibrationsgenerator 
als taktilen Signalgeber einzusetzen, der ein Vibrations - 
signal erzeugt, solange das Entf ernungsmefigerat nicht richtig 
ausgerichtet ist . 

In der bevorzugten Ausfiihrungsf orm der Erf indung ist der La- 
gesensor ein Neigungssensor, der den Neigungswinkel des Ent- 
ferniingsmefigerats miSt . Der Neigungssensor ist vorzugsweise 
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SO angeordnet, daS der gemessene Neigungswinkel gleich dem 
Winkel zwischen dem Laserstrahl und der Horizontalen Oder der 
Vertikalen ist. 

Es ist jedoch alternativ auch moglich, daS der Lagesensor 
nicht den Elevationswinkel miSt, sondern den Winkel in einer 
horizontalen Ebene. Dies kann beispielsweise vorteilhaft 
sein, wenn nacheinander verschiedene Zielobjekte anvis-iert 
werden, die in einer horizontalen Ebene liegen und einen vor- 
gegebenen Winkel einschlielSen sollen, urn anschlieSend anhand 
der Mefiergebnisse trigonometrische Berechnungen durchf-Qhren 
zu konnen. So kann der Lagesensor beispielsweise einen Kompafi 
beinhalten, was eine entsprechende Winkelmessung ermoglicht. 

Vorzugsweise werden die gemessenen Elevations- oder Azi- 
muthwinkel hierbei mit einem vorgegebenen Sollwert vergli- 
chen. Bei dem eingangs beschriebenen Beispiel einer horizon- 
talen Entf ernxingsmessiang entspricht dieser Sollwert liblicher- 
weise der Horizontalen mit einem Elevationswinkel von ISfull 
Grad. Bei einer vertikalen Hohenmessung entspricht der Soll- 
wert dagegen vorzugsweise einem Elevationswinkel von 9 0 Grad. 

In einer vorteilhaf ten Variante der Effindung ermoglicht das 
Entf ernungsmefigerat sowohl eine horizontale Entf ernungsmes- 
sung als auch eine vertikale Hohenmessung, in dem der jewei- 
lige Sollwert entsprechend eingestellt wird. Diese Einstel- 
lung des Sollwerts fur den Neigungswinkel kann beispielsweise 
manuell durch den Benutzer erfolgen, indem der Benutzer die 
gewunschte Betriebsart liber eine Eingabeeinheit des Entfer- 
nungsmefigerats eingibt. 
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In einer Variante der Erfindung ist dagegen vorgesehen, daS 
das Entf ernungsmeSgerat den Sollwinkel selbstandig einstellt . 
Beispielsweise kann der Sollwinkel auf Null Grad entsprechend 
der Horizontalen eingestellt werden, wenn der aktuell gemes- 
sene Elevationswinkel zwischen -3 0 Grad und +30 Grad liegt-. 
Der Sollwinkel wird dagegen auf 90 Grad entsprechend der Ver- 
tikalen eingestellt, wenn der aktuell gemessene Elevations- 
winkel zwischen +60 Grad und +120 Grad liegt. In dieser Vari- 
ante der Erfindung muS der Benutzer also das Entf ernungsmeS- 
gerat nur grob horizontal oder vertikal ausrichten, woraufhin 
dann der zugehorige Sollwert automatisch eingestellt wird. 

Zeichnung 

Weitere Vorteile ergeben sich aus der folgenden Zeichnungsbe- 
schreibung. In der Zeichnung ist ein Aus fuhrungsbei spiel der 
Erfindung dargestellt . Die Zeichnung, die Beschreibung und 
die Anspriiche enthalten zahlreiche Merkmale in Kotnbination. 
Der Fachmann wird die Merkmale zweckmaSigerweise auch einzeln 
betrachten und zu sinnvollen weiteren Kombinationen zusammen- 
f assen. 

Es zeigen: 

Fig. 1 eine perspektivische Darstellung eines erfin- 
dungsgemafien Laser-Entf ernungsmeSgerats , 

Fig. 2 ein vereinf achtes Blockschaltbild des Laser- 
Entf ernungsmefigerats aus Figur 1, 

Fig. 3 ein Blockschaltbild eines alternativen Laser- 
Entf ern\angsmelSgerats mit einem Lautsprecher, 
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Fig . 



4 



ein Blockschaltbild eines alternativen Laser- 
Entf ernungsmefigerats mit einer Signallarape so- 



wie 



Fig. 5 ein Blockschaltbild eines alternativen Daser- 
Entfernungsmefigerats mit einem taktilen Si- 
gnalgeber . 

Beschreibimg der Ausf lihrungsbeispiele 

Die perspektivische Darstellung in Figur 1 zeigt ein handge- 
haltenes Laser-Entf ernungsmefigerat 10, das ohne ein Stativ 
eine prazise Entf ernungsmessung ermoglicht. Hierzu gibt das 
Laser-Entf ernungsmefigerat 10 an seiner Vorderseite in her- 
kommlicher Weise einen Laserstrahl ab, der auf das zu vermes - 
sende Zielobjekt gerichtet und an diesem reflektiert wird. 
Aus der Lauf zeit des Laserstrahls zwischen der Abgabe durch 
das Laser -EntfernungsmeSgerat 10 und dem anschliefienden Emp- 
f ang kann dann die Entfemung zu dem zu vermessenden Zielob- 
jekt berechnet werden. 

Hierzu weist das Laser-Entf ernungsmefigerat 10 einen eingebau- 
ten Laser 12 auf, der von einer Steuereinheit 14 angesteuert 
wird. 

Zum Empfang des an dem Zielobjekt ref lektierten Laserstrahls 
weist das Laser-Entf ernungsmelSgerat 10 weiterhin einen opti- 
schen Sensor 16 auf, der ebenfalls mit der Steuereinheit 14 
verbunden ist, so dafi die Steuereinheit 14 die Entfernung zu 
dem zu vermessenden Zielobjekt berechnet und ein entsprechen- 
des Entfernungssignal d an ein Display 18 ausgibt, das an der 
Oberseite des Laser-Entf ernungsmeiSgerS^ts 10 angeordnet ist . 



• 
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Die Bedienung des Laser-Entf ernungsmeSgerats 10 erfolgt liber 
eine Tastatur 20, die ebenfalls an der Oberseite des Laser- 
Entf ernungsmeSgerats 10 angeordnet ist . 

Die Besonderheit des Laser-Entf ernungsmeSgerats 10 besteht in 
der erleichterten raumlichen Ausrichtung wahrend des Mefivor- 
gangs. So muS das Laser-Entf ernungsmeSgerat 10 wahrend einer 
horizontalen Entf ernungsmessung moglichst exakt horizontal 
ausgerichtet warden, da ansonsten Mefifehler auftreten. Ent- 
sprechend muS das Laser-Entf ernungsmefigerat 10 bei einer ver- 
tikalen Hohenmessung moglichst exakt senkrecht ausgerichtet 
werden, um eine hohe MeSgenauigkeit zu erreichen. 

Das Laser -Entf ernungsmefigerat 10 weist deshalb einen inte- 
grierten Neigungs sensor 22 auf , der die Neigung des Laser- 
Entf ernungsmeSgerats 10 mist und einen entsprechenden Nei- 
gungswinkel a ausgibt . Der Neigungssensor 22 ist hierbei in 
dem Laser- Entf ernungsmeSgerat 10 so angeordnet, daS der Nei- 
gungswinkel a den Winkel angibt, den der Laserstrahl mit der 
Horizontalen einschlieSt. 

Ausgangsseitig ist der Neigungssensor 22 mit einer Verglei- 
chereinheit 24 verbunden, die den, gemessenen Neigungswinkel 
a mit einem vorgegebenen Sollwinkel asoui vergleicht, den der 
Benutzer an der Tastatur 20 eingeben bzw. auswahlen kann. Fur 
eine horizontale Entf ernungsmessung gibt der Benutzer dann an 
der Tastatur 2 0 einen Sollwinkel von asoiiL=0° ein, was der Ho- 
rizontalen entspricht, wohingegen der Benutzer bei einer ver- 
tikalen Hohenmessung einen Sollwinkel asoLL=90° eingibt, was 
der Senkrechten entspricht. 
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Die Vergleichereinheit 24 gibt ausgangsseitig einen Fehler- 
winkel Aa=a-asoi.L aus, der die Abweichung der aktuellen raum- 
lichen Ausrichtung des Laser-Entf ernungsmefigerats 10 gegen- 
uber der gewunschten raumlichen Ausrichtung angibt. 

Der Fehlerwinkel Aa wird dann einer Steuereinheit 26 zuge- 
fuhrt, die in Abhangigkeit von dem Fehlerwinkel Aa eine 
Blinkfrequenz f berechnet, wobei die Blinkf requenz f mit dem 
Fehlerwinkel Aa abnimmt . 

Die von der Steuereinheit 26 bestimmte Blinkfrequenz f wird 
dann der Steuereinheit 14 zugefuhrt, wobei die Steuereinheit 
14 den Laser 12 so ansteuert, daS der abgegebene Laser strahl 
mit der Blinkfrequenz f blinkt. Der Benutzer kann dann anhand 
der Blinkfrequenz f des Lasers 12 erkennen, ob das Laser-Ent- 
f ernungsmeSgerat 10 richtig ausgerichtet ist . Hierbei mufi der 
Benutzer das Laser-Entf ernungsmeSgerat 10 lediglich so bewe- 
gen, dafi das Blinken schneller wird, bis der Laser 12 
schliefilich konstant strahlt, wenn das Laser-Entf ernungs- 
meiSgerat 10 entsprechend dem vorgegebenen Sollwinkel asoLi. 
ausgerichtet ist und somit die eigentliche Entf ernungsmessung 
erfolgen kann. 

Das in Figur 3 dargestellte Ausfuhrungsbeispiel stimmt weit- 
gehend mit dem vorstehend beschriebenen und in den Figuren 1 
und 2 dargestellten Ausfuhrungsbeispiel uberein, so dafi im 
folgenden fiir entsprechende Bauteile dieselben Bezugszeichen 
verwendet werden und zur Vermeidung von Wiederholungen auf 
die vorstehende Beschreibung yerwiesen wird. 
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Eine Besonderheit dieses Ausfuhrungsbei spiels besteht darin, 
daS 2ur Unterstiitzung des Benutzers bei der raumlichen Aus- 
richtung des Laser-Entf ernungsmefigerats 10 ein Lautsprecher 
28 vorgesehen ist, der von einer Steuereinheit 26* mit einer 
5 variablen Frequenz f angesteuert wird. Die Steuereinheit 26' 
bestimmt die Frequenz f hierbei in Abhangigkeit von dem 
Pehleirwinkel Aa, wobei die Frequenz f mit dem Fehlerwinkel 
Aa abnimmmt . 

Bei einer horizontalen Entf ernungsmessung nimmt die Tonhohe 
des von dem Lautsprecher 2 8 abgegebenen Signals also mit zu- 
nehmender Annaherung an die Horizontale zu, so dafi der Benut- 
zer das Laser-Entf ernungsmefigerat 10 in einfacher Weise kor- 
rekt ausrichten kann. 

Bei einer vertikalen Hohenmessung nimmt die Tonhohe des von 
dem Lautsprecher 28 abgegebenen Signals entsprechend mit der 
Annaherung an die Senkrechte zu. 

Das in Figur 4 dargestellte Ausfuhrungsbei spiel stimmt eben- 
falls weitgehend mit dem vorstehend beschriebenen und in den 
Figuren 1 und 2 dargestellten Ausfuhrungsbei spiel uberein, so 
daS im folgenden fur entsprechende Bauteile dieselben Bezugs- 
zeichen verwendet werden und zur Vermeidung von Wiederholun- 
gen auf die vorstehende Beschreibung verwiesen wird. 

Die Besonderheit dieses Ausfuhrungsbei spiels besteht darin, 
dais zur Signalisierung der raumlichen Ausrichtung des Laser- 
Entf ernungsmefigerats 10 eine Signallampe 30 vorgesehen ist, 
30 wobei die Signallampe 30 so an dem Laser-Entf ernungsmeSgerat 
10 angeordnet ist, daS der Benutzer die Signallampe 30 beim 
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Anvisieren des Zielobjekts sieht . Diese Anordnung der Signal- 
lampe 30 ist vorteilhaft, da der Benutzerauf diese Weise 
gleichzeitig das Zielobjekt anvisieren und die raumliche Aus- 
richtung des Laser-Entf ernungsmefigerats 10 uberpriifen kann. 

Die Signallampe 30 wird hierbei von einer Steuereinheit 26" 
mit einer Blinkfrec[uenz f angesteuert, wobei die Blinkfre- 
quenz f mit der Annaherung des Laser-Entf ernungsmeSgerats 10 

an den gewunschten Sollwinkel asoLL zunimmt . Die Signallampe 
3 0 blinkt also urn so schneller, je exakter das Laser- 
Entf ernungsmeSgerat 10 ausgerichtet ist. 

Das in Figur 5 dargestellte Ausfiihrungsbei spiel stimmt eben- 
f alls weitgehend mit dem vorstehend beschriebenen und in den 
Figuren 1 und 2 dargestellten Ausfiihrungsbeispiel liberein, so 
daS im folgenden fur entsprechende Bauteile dieselben Bezugs- 
zeichen veinvendet warden und zur Vermeidung von Wiederholun- 
gen auf die vorstehende Beschreibung verwiesen wird. 

Die Besonderheit dieses Ausf uhrungsbeispiels besteht . darin, 
daS zur Signal is ierung der raumlichen Ausrichtung des Laser- 
Entf ernungsmeSgerats 10 ein taktiler Signalgeber 32 vorgese- 
hen ist, der ein taktiles Signal an den Benutzer abgibt, der 
das Laser-Entf ernungsmefigerat 10 in der Hand halt. Der takti- 
le Signalgeber 32 gibt hierbei kurze Druckimpulse mit einer 
vorgegebenen Wiederholf requenz f an den Benutzer ab, wobei 
die Wiederholf recjuenz f von dem Fehlerwinkel Aa abhangt und 
von einer Steuereinheit 26 »" berechnet wird. 

Bei einer Annaherung der raumlichen Ausrichtung des Laser- 
Entf ernungsmeSgerats 10 an die gewunschte Ausrichtung nimmt 



12 



R. 41374 



die Wiederholfrequenz f hierbei zu, woran der Benutzer die 
raumliche Ausrichtung des Laser -Entferniingsmefigerats 10. uber- 
priifen kann. 

Die Erf indung beschrankt sich in ihrer Ausfiihrung nicht auf 
die vorstehend angegebenen bevorzugten Ausfuhrungsbeispiele . 
Vielmehr ist eine Anzahl von Varianten denkbar, welche von 
der dargestellten Losung auch bei grundsatzlich anders gear- 
teten Ausfiihrungen Gebrauch macht . 
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Bezugszeichen 

10 Laser-Entf ernungsmeSgerat 

12 Laser 

14 Steuereinheit 

16 optischer Sensor 

18 Display 

20 Tastatur 

22 Neigungs sensor 

24 Vergleichereinheit 

26,26* ,26", 26 Steuereinheit 

28 Lautsprecher 

30 Signal lampe 

32 taktiler Signalgeber 
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Anspruche 

1. Entf ernungsmeSgerat , insbesondere handgehaltenes Laser- 
Entf ernungsmeEgerat , mit einem Lagesensor (22) zur Er- 
mittlung der raumlichen Ausrichtung des Entf ernungsmejSge- 
rats (10) , dadurch gekennzeichnet r daS der Lagesensor 

(22) mit einem Signalgeber (12, 28, 30, 32)verbunden ist, 
wobei der Signalgeber (12, 28, 30, 32) von dem Lagesensor 

(22) zur Abgabe eine's von der raumlichen Ausrichtung ab- 
hangigen und sinnlich wahmehmbaren Signals ansteuerbar 

ist. 

2. EntfernungsmeSgerat nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich- 
net, daS der Signalgeber ein optischer Signalgeber (12, 
30) ; ein akustischer Signalgeber (28) oder ein taktiler 
Signalgeber (32) ist. 

3. EntfernungsmeSgerat nach Anspruch 2, dadurch gekennzeich- 
net, dafi der optische Signalgeber (12, 32) von dem Lage- 
sensor (22) zur Abgabe eines optischen Signals ansteuer- 
bar ist, dessen Intensitat, Farbe, Helligkeit, Blinkfre- 
quenz (f ) und/oder Blinkdauer von der raumlichen Ausrich- 
tung abhangig ist. 
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EntfernungsmeSgerat nach Anspruch 2 und/oder Anspruch 3, 
dadurch gekennzeichnet, daS der optische Signalgeber ein 
Laser (12) ist, der Licht im sichtbaren Wellenlangenbe- 
reich emittiert. 

EntfernungsmeSgerat nach Anspruch 4, dadurch gekennzeich- 
net^ dafi der optische Signalgeber ein zur Entf ernungsmes- 
sung dienender Laser (12) ist. 

EntfernungsmeSgerat nach mindestens einem der Ansprxiche 2 
bis 5, dadurch gekennzeichnet , daS der akustische Signal- 
geber (2 8) von dem Lagesensor (2 2) zur Abgabe eines aku- 
stischen Signals ansteuerbar ist, dessen Lautstarke, Ton- 
hohe, Wiederholf requenz (f) und/oder Dauer von der raum- 
lichen Ausrichtung abhangig ist. 

EntfernungsmeSgerat nach mindestens einem der Anspriiche 2 
bis 6/ dadurch gekennzeichnet , daS der taktile Signalge- 
ber (32) von dem Lagesensor (22) zur Abgabe eines takti- 
len Signals ansteuerbar ist, dessen Druckstarke und/oder 
Wiederholungsrate (f) von der raumlichen Ausrichtung ab- 
hangig ist. 

EntfernungsmeSgerat nach mindestens einem der vorherge- 
henden Anspruche, dadurch gekennzeichnet, dafi der Lage- 
sensor (22) ein Neigungssensor ist. 
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Entf ernimgsmefigerat nach mindestens einem der vorherge- 
henden Ansporuche, dadurch gekennzeichnet, dalS zur An- 
steuerung des Signalgebers (12, 28, 30, 32) in Abhangig- 
keit von der raumlichen Ausrichtiing eine eingangsseitig 
mit dem Lagesensor (22) und ausgangsseitig mit dem Si- 
gnalgeber (12, 28, 30, 32) verbundene Steuereinheit (24, 
26, 26', 26", 26"', 14) vorgesehen ist . 

. Entf ernungsmeSgerat nach Anspruch 9, dadurch gekennzeich- 
net, dafi die Steuereinheit (24, 26, 26', 26'», 26''\ 14) 
eine Vergleichereinheit (24) aufweist, um ein von dem La- 
gesensor (22) abgegebenes Signal mit einem vorgegebenen 
Grenzwert zu vergleichen und in Abhangigkeit von dem Ver- 
gleich ein Steuersignal (f ) zur Ansteuerxing des Signalge- 
bers (12, 28, 30, 32) zu erzeugen. 
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Entf ernungsmeSgerat 
Zu s amme n f a s s ling 

Die Erfindung geht aus von einem Entf ernungsmeSgerat (10) , 
insbesondere ein handgehaltenes Laser-Entf ernungsmeSgerat , 
mit einem Lagesensor (22) zur Ermittlung der raumlichen Aus- 
richtung des Entf ernungsmelSgerats (10) . Es wird vorgeschla- 
gen, dafi der Lagesensor (22) mit einem Signalgeber (12) ver- 
bunden ist, wobei der Signalgeber (12) von dem Lagesensor 
(22) zur Abgabe eines von der raumlichen Ausrichtung abhangi- 
gen und sinnlich wahrnehmbaren Signals ansteuerbar ist . 

(Figur 2) 
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